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倒立振子のモデ リングと制御
松 坂 知 行ホ
Modelling and Silmulation of an inverted Pendulum
Tomoyuki MATSUZAKA
Abstract
This paper presents the modelling and control of an inverted
pendulum.  First,dynaΠlical equations of an inverted pendulum and
then state space equations are derivedo  Second,a pararneter estilnation
method of systen■is proposed.  Using these parameters, the controller
based on eigen value assignment is described.  Finally, silnulation
and experilnantal results are compared.  Although some disagreement
due to mechanical friction was observed,both results allnost agreed.














































































































































































(s)_   G
υ(s)~s(sM+μ)                &9
とな り、 これがモータ制御電圧から見た、振子を除いた台車系の伝達関数で
ある。また(1)式とり 式を比較すると
F=Gυ                            囲
となることがわかる。
4.状態 方 程 式
いま平衡点の近傍で線形近似を行うと











































































































υ2=Kc(1-et/r)                      出
で示される。ここでKcは定数、 τは時定数である。つぎに既知の質量M*を
加えて同様の実験を行い、この時 τホなる時定数が得られたとすれば
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k=(kェ,k2,k3,k4)                 1381
で示されるので状態フィー ドバック制御系は




l sI―(A+BK)|=0                       は0
の根を求めることによって可能である。この方程式の根を指定する (極配置)
表1 倒立振子のパラメータ



















ノミ ラ メ タ
状 態 変 数









































































Table 2 Gains obtained frOm ettgen value assignment
表3実 験 結 果






















































図6実 験 結 果
Hg.6 Expettmental results
参 考 文 献
古田他 :メカニカルシステム制御 p16、オーム社、昭和59年
森下他 :ディジタル制御工学p187、オーム社、昭和62年
佐藤 :マイコンによる倒立振子の姿勢制御、計測自動制御学会東北支部
第96回研究集会資料、No96、1985年
中村 :倒立振子の最適制御、八戸工大電気工学科卒業論文、1990年
大山他 :現代制御理論に基づいたディジタル制御系の設計法、インター
フェース、1986年12月、p215
5.0
(SEC)
10.0
?
?
?
?
?
―-47-―
(4)
(5)
